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 要　　旨
　制御系設計を制御理論を用いて行う際には、制御対象のモデリングを行う
ことが必要である。モデリングによって得られた数式モデルが制御対象を高
い精度で近似していれば、種々の理論を適用することにより、制御系設計を
系統的に行う事ができ、望ましい制御性能を達成することができる。
　現代制御理論の中で代表的なコントローラ設計法として、最適レギュレー
タ理論が知られている。この理論は線形システムに対し二次形式の評価関数
を設計し、その評価関数を最小にする状態フィードバック則を求めることで
ある。制御入力はフィードバック則として得られ、最適ゲインはリカッチ方
程式の解を用いて容易に計算することができる。また、評価関数の重み行列
の選び方に関係なく、状態フィードバックによって閉ループシステムが安定
となる。
　しかし、一般に制御対象をモデリングする場合、線形化などによるモデル
化誤差といった不確実な部分が存在する。もし、この様な不確かさを無視し
て設計したコントローラを適用した場合、システムが不安定になる可能性が
ある。したがって、良い制御性能を得るために、不確かさを考慮し安定性を
保証するコントローラ設計を行なわなければならない。そこで、モデリング
の際に生じる不確かさを考慮したコントローラ設計法がロバスト制御として
現在研究されている。ただし、実際の制御対象には不確かさの他に、システ
ムの構造あるいは操作時間等の理由で状態や入出力にむだ時間が存在する場
合がある。この存在によってシステムの安定性が損なわれてしまうことがよ
く知られており、制御問題を複雑にする要因となっている。このような問題
に対して、むだ時間を考慮しながらその情報を制御入力に組み込む必要があ
る。さらに、実際のシステムにおいては物理、技術、経済等の面からシステ
ムの状態を全て利用できない場合が多い。このような場合はオブザーバ等を
用いることで制御系を構築することが考えられる。
　本研究では、構造的不確かさ、むだ時間を有するシステムに対し、最適レ
ギュレータ理論に基づいたロバスト制御を考える。不確かさの部分がマッチ
ング条件を満足するシステムについて、可制御、可観測性の仮定を満たすシ
ステムであれば漸近安定を保証するシステム[1][2]を拡張して、状態や入力
にむだ時間を生じるシステムであっても安定を保証するロバスト制御則を提
案する。
